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Dieser Kutter wird das bisher größte in der Bundesrepublik aus GFK herge-
stellte Fischereifahrzeug sein. Bis zu welcher Größe der Bau kunststoffgefer-
tigter Schiffe noch wirtschaftlich ist, läßt sich zur Zeit nicht übersehen. Si-
cher scheint aber, daß die obere Grenze noch nicht erreicht ist; so wird z. B. 
in Polen der Bau von 30 m langen Kunststofftrawlern erwogen. Die 14 Kunst-
stoff-Fangboote des sowjetischen Fabrikschiffes tlVostok" übertreffen mit 
32 m die in Polen geplanten GFK-Trawler bereits an Länge. Eine englische 
Werft hat kürzlich einen 46,7 m langen Minensucher aus Kunststoff fertig-
gestellt. Es besteht die Absicht, nöch größere Einheiten, z. B. Heckfänger 
und andere große Fischereifahrzeuge aus GFK bis zu einer Länge von 67 m, 
zu bauen. 
H. Klug 
Institut für Fangtechnik 
Hamburg 
Literatur: VDI-Nachrichten v.1l. 2. 1970, S.14 u.1B. 
Fishing News International.!!.(2):37-40, 1972. 
Weiterentwicklung in der Horizontaltechnik 
In Kanada ist ein neuer Typ eines Weitbereichssonars (LSS 3 D (P) ) ent-
wickelt worden, der sich von dem Aufbau der herkömmlichen Geräte erheb-
lich unterscheidet. 
Das Gerät ist mit einer zylindrischen Schwingereinheit ausgerüstet, die aus 
36 Einzelelementen zusammengesetzt ist und eine 3600 Rundum-Charakteristik 
hat. Die einzelnen Schwinger bestehen aus Blei-Zirkonat und Blei-Titanat, da-
durch ergibt sich ein Schwingerwirkungsgrad von 500/0 gegenüber 30-400/0 Wir-
kungsgrad bei Elementen aus magnetostriktivem Material. 
Die Darstellung der Echos erfolgt auf einem runden Kathodenstrahlrohr 
(ca. 250 mm ~ ), auf dem wie beim Radar das Schiff als Zentrum im Mittel-
punkt liegt, während rundherum die abgesuchte Fläche dargestellt wird. Man 
kann aus diesem Bild direkt und ohne besonderen Arbeitsaufwand von einem 
Fischschwarm Größe, Ausdehnung und die exakte Position zum Schiff erkennen. 
Für die verschiedenen Einsatzzwecke kann das Gerät in unterschiedlichem Be-
trieb gefahren werden. 
1. Raumabtastender Betrieb (Omni scanning). Bei diesem Betrieb senden 
sämtliche 36 Elemente der Schwingereinheit simultan das Ausgangssig-
nal. Danach werden die einzelnen Elemente nacheinander elektronisch mit 
hoher Geschwindigkeit abgetastet. Die ankommenden Signale (Echos) werden 
dann den einzelnen Elementen in der Richtung zugeordnet und auf dem Ka-
thodenstrahlrohr dargestellt. Es ergibt sich mit jedem Sendeimpuls ein Bild 
über die vollen 3600 um das Schiff. 
2. Drehende Richtungsaussendung (rotational directional transmission RTD). 
Dies ist eine Weitbereichsauslegung der Anlage. Sie arbeitet beim Empfang 
des Signals und der Darstellung genauso wie beim rundum abtastenden Be-
trieb. Um beim Aussenden des Suchstrahis eine höhere Leistung zu bekom-
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men; teilt ma,n .die 360 .Schwingereinheit in drei 120 -Bereiche ein mit je 
einem Suchstrahl. Diese drei Suchstrahlen werden simultan ausgesendet und 
0 bestreichl'ln mit.l:1oher Geschwindigkeit den 120 -Sektor. Durch das zeitlich 
verschobene Aussenden von den einzelnen Schwingerelementen innerhalb 
der 1200 e,rgibt sich ein Laufzeitfehler. Da dieser Fehler ca. 20 m beträgt, 
. 'bereichsunabhängigist und diese Betriebsart nur für Weitbereichsortung 
vorgesehen ist (1000 - 4000 m), liegt der Fehler aber nur zwischen 2 und 
0,5%. 
3. Handgesteuerte Richtungslotung (steered directional transmission SDT) . 
. Die Abstrahlung des Schallfeldes erfolgt bei diesem Betrieb wie unter 2). 
Nur den Empfang kann man per Hand auf ein einzelnes Schwingerelement 
beliebiger Richtung einstellen. Dadurch erfaßt man nur einen schmalen 
Sektor und das Gerät arbeitet in der Funktion ähnlich einem herkömmlichen 
Sonar. Die Empfangssignale werden wie auch schon vorher auf das Kathoden-
strahlrohr gegeben oder können auch über einen Lautsprecher empfangen 
werden. 
4. Automatische Richtungslotung (search light sector scanning). Bei der auto-
matischen Richtungslotung wird nur mit einem einzelnen SuchstrabI gearbei-
tet, der elektronisch nach jeder Lotung um 50 weitergeschaltet wird und perio-
disch einen Sektor von 0 0 80 absucht. Der Mittelpunkt von diesem 80 -Sektor 
0 ist über 360 stellbar . 
Neben seiner vielseitigen Verwendbarkeit hat dieses neue Horizontallot ge-
genüber den herkömmlichen Loten noch den großen Vorteil, daß durch die 
Rundumschwingerkonstruktion eiri großer Teil der aufwendigen Mechanik 
wegfällt und dadurch das Gerät weniger störanfällig ist. 
Weitere technische Daten sind: 
Sendefrequenz 30 kHz 
Sendeleistilng 6 KW 
Pulslänge 
Öffnungswinkel (- 3 dB) 
3-30 msec, verstellbar 
vertikal für jeden Betrieb 
kippbar von 0 
0 9
0 
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horizontal für jedes 
100 . Element über 3600 
Empfangsempfindlichkeit 1 pV 
Abstrahlpegel (1 m Abstand) 
Betrieb 1 11 7 dBi 1 lbar 
Betrieb 2,3,4 127 dBi 1 rbar 
Reichweite in Abhängigkeit von den Sonarbedingungen bis zu 4000 m 
Bereiche 1 
-
250 m; 
1 - 500 m; 
1 - 1000 m; 
1 - 2000 m; 
1 
- 400'0 m' ,
Abtastgeschwindigkeit 555 Hz. 
- 64 -
Soweit aus Veröffentlichungen ZU ersehen ist, ist dieses Gerät in der Praxis 
schon mit gutem Erfolg eingesetzt worden. Es könnte deshalb für die Hochsee-
fischerei eine wertvolle Ergänzung zu den bereits vorhandenen Ortungsgeräten 
sein. 
. W. Horn 
Institut für. Fangtechnik . 
Hamburg 
5. FISCH ALS LEBENSMITTEL 
Gefriertransport mit gekühltem Kleincontainer 
In einem früheren Bericht (W. Flechtenmacher: Kleincontainer mit künstlicher 
Kühlung, ein Glied der Gefrierkette. Inform. f. d •. Fischwirtsch. 17 (1970) 
Nr. 5, S. 177 - 179) wurde das Betriebsverhalten eines auf dem Markt befind-
lichen Kühlcontainers mit 400 1 Nutzinhalt im Leerzustand behandelt, der mit 
800 x 1200 mm Grundfläche die Grundrißmaße einer Normpalette besitzt. Er 
ist daher besonders für den zwischen- und innerbetrieblichen· "Transport 
kleinerer Gefriergutmengen geeignet. In Fortsetzung dieser Untersuchung~n 
ist die zeitliche Änderung des Temperaturfeldes i:q eingelagerter tiefgefrore-
ner Fischfiletladung bei Umgebungstemperaturent zwischen 150 und 300 C 
u gemessen worden. " . 
Abb. 1 zeigt in Abhängigkeit von der Umgebungstemperatur zunächst die für 
den leeren Kühlbehälter bereits bekannten Betriebscharakteristiken, und 
zwar die erzielte Laderaumtemperatur tL , die mit einer Betriebsfüllung 
von 20 kg C02 erreichte Abkühldauer zA des leeren Behälters von Umge-
bungstemperatur auf tL sowie die darail anschließende Betriebsdauer zL 
des leeren Behälters bei dieser Laderaumtemperatur tL :. 
Die in der weiteren Untersuchung ermittelten Lagerdauern zF 1-4 
sind in der gleichen Abbildung wiedergegeben. Sie stellen für die 
Ladung von 275 kg tiefgefrorenen, in Wachskartons verpackten und mit 
rd. - 300 C eingelagerten Kabeljau-Filetblöcken ( 6 cm dick und jeJ.O bzw. 
2,5 kg schwer) die Zeit bis zu ihrer Aufwärmung auf die nach den Leitsät-
zen für tiefgefrorene Lebensmittel gegebene Grenztemperatur von 18 0 C 
dar. Dabei bedeuten 
zFl diese Zeit in einem 10 kg-Filetblock in waagerechter, unterster Lage 
im Kühlbehälter; 
zF2 in der Mitte des Kühlbehälters 
zF3 in waagerechter, oberster Lage im Kühlbehälter; 
zF4 in senkrechter, äußerer Lage an einer Schmalseite des Kühlbehälters. 
schließlich gibt die Betriebs-, d.h. Wirkungsdauer der künstlichen 
Kühlung mit einer CO2 -Füllung von 20 kg bei beladenem Kühlbehälter 
wieder. 
